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マウス，ジョイスティックといった操作デバイス，Head Mounted Di splay（HM
D），液晶メガネ，プロジェクターといった画像出力デバイスなどのARイン
ターフェースを介して操縦機器を操作し，貨物を荷役，運搬する。動作の詳細
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図2－2 施設モデルの諸元
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       図2－5システム環境





























































































































後輪の微小時間『 inoOP）での移動後の位置（Xr， Z r）が求められる。そし
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・遮蔽輪郭からの構造復元（structUre from occluding contour）
・陰影からの形状復元（shape from shading）
・運動からの構造復元（structUre from motion）
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頁
表4－1 システムに設定したフォークリフトの運動特性
                既定値基準値
最高速度 mls 2．61 2．74
最高加速度 m1♂ 0570．59
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